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DISPOSITIVO Y METODO DE VIGILANCIA ACTIVA EN UN PERlMETRO DE 
SEGURIDAD DE UN VEHfCULO AUTOM6VIL 

5 Camoo de la invention 

La invencidn se refiere a un dispositivo de vigilancia activa apto para 
detection de objetos mdviles u obstaculos est£ticos en un perimetro de seguridad 
adyacente a un vehiculo, haltendose 6ste en marcha o detenido, comprendiendo 

10 dicho dispositivo uno o mSs conjuntos de al menos dos detectores, donde en 
general un primer detector dispone de un primer £ngulo de deteccidn y un primer 
radio de acci6n y un segundo detector dispone de un segundo angulo de detecci6n 
y un segundo radio de acci6n, enviando dichos detectores unas senates de entrada 
a por lo menos un dispositivo procesador de informaci6n que genera unas sefiales 

15 de salida susceptibles de activar unos medios de alerta para el conductor acerca de 
una situacibn de riesgo en un area o zona determinada, claramente identificada, de 
dicho perimetro de seguridad. Se ha previsto que el dispositivo pueda suministrar 
opcionalmente una informacidn adicional, en forma de unas imSgenes, mostradas 
en una pantalla. 

20 La invencidn concierne asimismo a un m6todo de vigilancia activa en un 

perimetro de seguridad de un vehiculo automdvil. 

Estado de la tecnica 

25 Son conocidos los dispositivos de seguridad del tipo indicado al principio. 

Usualmente se emplean para cubrir el Angulo muerto en un carril lateral de un 
vehiculo autom6vil y suministrar al conductor una sertal de alarma en el caso de 
una situation de peligro. 

Un dispositivo de esta clase se halla descrito en el documento EP-A- 

30 591743. 

En el documento WO01/61371 A2, del mismo solicitante, se describen unos 
dispositivos de deteccibn de presencia de objetos, del tipo que van montados en 
vehlculos autom6viles y que son aptos para detectar un objeto situado en el Angulo 
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muerto. Estos dispositivos comprenden un detector con un receptor apto para 
detectar unas ondas electromagn&icas, con un dispositivo focalizador y un 
dispositive fotosensor que transforma las ondas electromagn6ticas en seftales 
el6ctricas. Un circuito electrbnico transforma las seftales eltSctricas en unas sefiales 

5 digitalizadas, que son analizadas por un circuito logico para analizar la presencia de 
objetos en el Sngulo muerto con un movimiento relativo respecto al vehtculo. El 
circuito l6gico emite unas sefiales de salida variables en funci6n del resultado del 
anaiisis. El dispositivo de deteccidn dispone de unos elementos indicadores que 
son percibidos por el conductor. En general se incluyen dos de dichos dispositivos 

10 de detecci6n en un mismo vehiculo, uno a cada lado del vehiculo, por ejemplo en 
cada uno de los espejos retrovisores exteriores. En estos casos los dos dispositivos 
de deteccion son substanciatmente id§nticos entre si, teniendo cada uno de ellos la 
funcibn de cubrir una zona lateral del vehiculo. 

Frecuentemente estos dispositivos de deteccion no solamente cubren el 

15 angulo muerto sino que cubren tambten una zona que es visible a traves del espejo 
retrovisor exterior correspondiente. Esto es positivo ya que en esta zona visible 
realizan una vigilancia redundante de la vigilancia 6ptica que puede efectuar el 
conductor, pero no de un modo permanente, lo que incrementa la seguridad. 

En la patente EP-A-443185, se describe un procedimiento y un dispositivo 

20 para la ayuda de un conductor de un vehiculo autombvil en un cambio de carril que 
se basa en la medicibn de datos relevantes respecto al trafico por detr£s de dicho 
vehiculo y en concreto en la realizacion de varias mediciones de distancia, 
sucesivas, respecto a otros vehiculos, determinando la diferencia de aceleraciones 
entre ambos vehlculos necesaria para mantener una distancia de seguridad 

25 minima, y elabor£ndose a partir de dichos datos unos Indices de valoracion que se 
indican al conductor, 6ptica o acusticamente. En el ejemplo de realizacion que se 
ilustra con referenda a la Fig. 2 de los dibujos de la citada patente se muestra la 
utilizacibn de tres cabezales de medici6n de distancia instalados en los dos 
retrovisores laterales del vehiculo y en la parte alta, central, en la trasera del 

30 vehiculo, respectivamente, cubriendo dos carriles laterales y uno central, por detr£s 
del vehiculo, controtendose las seflales de dichos cabezales de medicion por 
multiplexado en el tiempo. 
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En el documento EP-A-454516 se describe un dispositivo de visualizaci6n 
de obsteculos en la trayectoria del vehfculo en el que se prev6 el uso de dos 
cSmaras de video con captador CCD diferenciadas en funci6n del campo espectral 
al que son sensibles y unos medios de tratamiento por diferencia de las dos 
5 imagenes de video adquiridas para formar una tercera imagen de video del campo 
abierto al vehfculo, conteniendo unicamente una imagen con contraste acentuado 
del vehiculo. 

En el documento US-A-5.424.952 se describe el uso de unos medios 
detectores incluyendo dos sistemas 6pticos para detecci6n de objetos situados en 

10 un £rea adyacente a un vehiculo desde dos diferentes puntos y para formar 
imagenes de dichos objetos que son mostradas en una pantalla. En la realization 
explicada se describen dos detectores de imagenes que incluyen un par de 
sistemas 6pticos espaciados horizontalmente y operando en conjunto para formar 
dos imagenes sobre la base de las cuales y utilizando los principios de 

15 trigonometria se detecta la distancia a cada objeto por desviaci6n entre las citadas 
imagenes. 

En el documento US-A-5.699.057 se describe un sistema de alerta que 
comprende un par de camaras estereosc6picas y unos medios de reconocimiento 
de imagenes para procesado de las mismas y emision de una senal de alerta al 

20 usuario por unos medios de reconocimiento de imagenes de posibles objetos 
situados en un area adyacente del vehiculo. 

Sin embargo en ninguno de dichos antecedentes se ha previsto la 
disposici6n de dos o m£s detectores cooperando entre si para cubrir de manera 
complementaria dos o mas zonas contiguas o con parcial solapamiento, pero que 

25 en conjunto cubren una determinada zona de detecci6n de un angulo muerto, 
prefijada, dentro de un perfmetro de seguridad ampliando la zona de detecci6n 
efectiva de dicho angulo muerto asequible a un unico detector, y cuyos dos o mas 
detectores concurren igualmente para generacibn de unas senates de alarma ente 
unas situaciones predeterminadas de presencia de objetos en el campo de 

30 vigilancia, especlfico, cubierto. 

Ademas los dispositivos de detecci6n del estado de la t6cnica suelen tener 
un radio de acci6n bastante limitado, lo cual reduce su efectividad, en particular en 
el caso de vehlculos de gran longitud. 
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En la presente memoria se emplea la expresibn "vehiculo autom6vil n para 
designar cualquier tipo de vehiculo, ya sea un coche (autom6vil de turismo), un 
autobus, un cami6n (articulado o no), cualquier tipo de transporte especial, etc. asi 
como uno de los anteriores que incluya un remolque. 

5 Angulo muerto, segun la terminologia empleada en esta invenci6n indica un 

£rea de visi6n adyacente al vehiculo autom6vil que no puede ser observada 
directamente por el conductor en condiciones normales de conducci6n. Los 
retrovisores, en particular los exteriores tratan de minimizar esta £rea en los 
laterales del vehiculo. En el estado de la tecnica se conoce la utilizaci6n, en 

10 particular en vehiculos de gran envergadura y/o longitud, de un mayor nOmero de 
espejos o de espejos con radios de curvatura mayores para reducir los angulos 
muertos, recogidos en diversas directivas. Sin embargo el conductor, en 
condiciones normales de conducci6n, no puede estar pendiente, o atender de una 
manera simultenea a diversos espejos, por lo que un dispositivo como el que 

15 propone la invenci6n le aporta una ayuda adicional y evita que efectue cualquier 
maniobra, en especial un cambio de carril, en caso de existir otro vehiculo con 
riesgo potencial de colisibn en las inmediaciones, dentro de lo que la invention 
define como perimetro de seguridad. 

20 Breve exposici6n de la invencion 

Segun la invenci6n se propone cubrir dicho perimetro de seguridad 
mediante uno o mas conjuntos de detectores, cada uno equipado con al menos dos 
detectores, aplicados a la cobertura de por ejemplo cada uno de los laterales, la 

25 parte delantera y la parte trasera del vehiculo. Cada conjunto comprende en 
general dos detectores: un primer detector que posee un primer dngulo de 
detecci6n y un primer radio de accibn y cubre una primera zona de detection que 
incluye por lo menos parte de un angulo muerto de dicho vehiculo, y un segundo 
detector que posee un segundo cingulo de detecci6n y un segundo radio de accibn, 

30 el cual cubre una segunda zona de detecci6n, cooperando dicho primer y al menos 
un segundo detector para cubrir una zona conjunta de detecci6n de dicho Angulo 
muerto, ampliada respecto a la cubierta unicamente por dicho primer detector y que 
constituye un sector de dicho perimetro de seguridad. Por su parte dichos primer y 
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segundo detectores envfan unas sefiales de entrada a por lo menos un dispositivo 
procesador de information que genera unas sefiales de salida susceptibles de 
activar unos medios de alerta para el conductor respecto a una situaci6n de peligro 
en uno de los sectores vigilados, y de proporcionar opcionalmente una informaci6n 

5 adicional en forma de unas im^genes mostradas en una pantalla. 

Los detectores empleados son en general distintos y en particular, el primer 
Sngulo de detecci6n es mayor que el segundo £ngulo de detecci6n f cubriendo el 
primer detector por lo menos parte de un Sngulo muerto del vehiculo automovil, y el 
segundo radio de acci6n es mayor que el primer radio de acci6n. 

10 Al disponer de dos detectores distintos del tipo citado es posible compaginar 

dos caracteristicas que, en caso contrario, son incompatibles entre si: el Sngulo de 
detecci6n y el radio de acci6n. Por un lado es necesario disponer de un Sngulo de 
detecci6n lo mSs grande posible para poder cubrir mejor el £ngulo muerto. Sin 
embargo por otro lado interesa tener el mayor radio de accion posible a fin de 

15 poder detectar un vehiculo que se aproxima a una distancia mayor y poder emitir la 
correspondiente sefial de alarma con tiempo suficiente para que el conductor 
pueda reaccionar. Sin embargo si se desea incrementar el radio de accion de un 
detector es necesario afiadirle un teleobjetivo, antena de diferente tamafio, o similar 
(en funcion del tipo de detector), lo cual reduce el £ngulo de detecci6n. En el 

20 dispositivo de vigilancia activa de acuerdo con la invencibn, en un ejemplo de 
ejecuci6n, hay un detector, el primer detector, que tiene un gran angulo de 
deteccibn y que, por tanto, cubre satisfactoriamente el angulo muerto, mientras que 
otro detector, el segundo detector, tiene un gran radio de acci6n, por ejemplo 
anadi6ndole un teleobjetivo, o colocSndolo a una cierta distancia, por detr^s del 

25 primero, lo que permite detectar vehiculos que se aproxinian a una distancia 
suficientemente grande. De esta manera los dos detectores se complementan y el 
dispositivo de vigilancia activa, como conjunto, cumple con ambas propiedades: un 
gran £ngulo de deteccibn y un gran radio de acci6n. Preferentemente el primer y el 
segundo detector cubren unas zonas que se solapan parcialmente de modo que la 

30 deteccidn y seguimiento de un vehfculo que se aproxima se puede realizar en la 
zona de deteccidn conjunta sin soluci6n de continuidad. En este sentido es 
asimismo ventajoso que tanto el primer detector como el segundo detector est6n 
en un mismo lado o zona (delantera o trasera) del vehiculo autom6vil. 




• 
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De acuerdo con un ejemplo de ejecuci6n de la invenci6n se propone un 
dispositivo de vigilancia activa del tipo indicado al principio caracterizado porque el 
primer detector y el segundo detector estan orientados hacia un mismo carril lateral 
adyacente al vehfculo autom6vil y donde el segundo detector es apto para detectar 

5 un vehlculo en el carril lateral a una distancia del vehiculo autom6vil portador del 
dispositivo de vigilancia activa mayor que el primer detector. 

Efectivamente, de esta manera es asimismo posible compatibilizar los 
requerimientos de gran Sngulo de deteccidn y gran radio de acci6n. Es posible que 
ambos detectores esten fisicamente juntos o muy proximos (por ejemplo ambos 

10 alojados en el cuerpo o soporte de un mismo espejo retrovisor exterior), pero que 
tengan propiedades (Sngulo de detection y radio de accion) diferentes, o bien es 
posible que, teniendo las mismas propiedades, esten ubicados en el vehiculo 
autombvil en posiciones diferentes. lo que ya puede mejorar las propiedades del 
dispositivo de vigilancia activa en su conjunto. As(, por ejemplo, en el caso de 

15 vehiculos autombviles largos o con remolque, el dispositivo de vigilancia activa en 
su conjunto ya incrementa notablemente su radio de accion al poner un segundo 
detector en la parte posterior del mismo, aun en el caso que el segundo detector 
tenga las mismas propiedades que el primer detector. Logicamente, es posible 
combinar ambos efectos (diferente ubicaci6n en el vehfculo autombvil y diferentes 

20 propiedades) para obtener un dispositivo de vigilancia activa de gran radio de 
acci6n y de gran Sngulo de deteccibn. 

En general, el dispositivo procesador de la informaci6n de dichos al menos 
dos detectores opera, realizando un tratamiento simulteneo, por separado, de cada 
una de las sefiales de entrada del detector, y dicho conjunto de al menos dos 

25 detectores comparte unos mismos medios de alerta, por ejemplo uno o varios 
pilotos de aviso o una alarma acustica. 

La invenci6n tambi6n tiene por objeto un mbtodo para vigilancia activa 
aplicable a cualquier vehfculo autom6vil, en particular para autombviles de turismo 
(coches), camiones, autobuses, vehfculos articulados (como por ejemplo camiones 

30 formados por un tractor y un remolque), transportes especiales, asi como 
cualquiera de los anteriores que, adicionalmente, lleven un remolque. En este 
ultimo caso debe entenderse que el segundo y/o un posible cuarto detector (que se 
describe posteriormente) pueden estar en cualquiera de las partes del vehiculo (la 



WO 2004/010402 



PCT/ES2002/000364 



7 

parte anterior o el remolque). En un sentido m£s general puede considerarse que 
un vehiculo autom6vll, tal como se ha empleado esta expresion en la presente 
memoria, incluye cualquier conjunto de elementos arrastrados de una forma 
conjunta por una calle o carretera. 

5 

Breve descriocibn de los dibuios 

Otras ventajas y caracteristicas de la invenci6n se apreciarSn a partir de la 

siguiente descripci6n f en la que, sin ningun car£cter limitative se relatan unos 
10 modos preferentes de realization de la invenci6n, haciendo mencibn de los dibujos 

que se acompafian. Las figuras muestran: 

Fig. 1 , una vista esquemStica, en planta, de un vehiculo de turismo tal como 

un autobus, con indicaci6n de una serie de areas comprendidas dentro de un 

perlmetro de seguridad que rodea a dicho vehiculo 
15 Fig. 2, una vista esquem&tica de un autom6vil de turismo con un dispositivo 

de vigilancia activa de acuerdo con la invencibn, mostrando las zonas de visi6n a 

trav6s de los retrovisores y de detecci6n cubiertas por varios detectores 

cooperantes. 

Fig. 3, una vista esquematica de un autobiis con un dispositivo de vigilancia 
20 activa de acuerdo con la invenci6n. 

Fig. 4, un esquema logico de un posible tratamiento de las senales de salida 
de cada detector, tras su procesado. 

Fig. 5, una vista esquemStica de un autombvil con otro dispositivo de 
vigilancia activa de acuerdo con una variante de ejecuci6n de la invention. 
25 Fig. 6, una vista esquematica de un autocar o camion con un dispositivo de 

vigilancia activa destinado a cubrir un Sngulo muerto delantero implementado 
segCin los principios de la invenci6n. 

Description detallada de unas formas de realizaci6 n de la invencibn 

30 

Preferentemente los detectores del dispositivo de vigilancia activa captan 
unas im^genes que son procesadas, en la mayoria de los casos por separado y 
simulteneamente. Este procesado se realiza ventajosamente en un dispositivo 
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procesador de informaci6n adyacente a cada detector, y dicho dispositivo 
procesador de informaci6n genera unas senales de salida que son enviadas a una 
interfaz dispuesta en el habiteculo del vehlculo y/o en el exterior, en el cuerpo de un 
espejo retrovisor, por Ej., donde dicha interfaz recibe las seflales de salida de los 

5 diferentes dispositivos procesadores de informacibn y activa los dispositivos de 
alerta y opcionalmente de informaci6n. Tambten es posible que se transmita toda o 
una parte de la imagen captada al interior del habiteculo para que pueda ser vista 
directamente por el conductor, sin embargo se prefiere la solucion en la que 
solamente se envian dichas sefiales de salida como alarmas opticas o acusticas, 

10 ya que ello simplifica el dispositivo de vigilancia activa, lo hace m£s economico, lo 
hace m£s r£pido, y permite dar al conductor una senal inmediatamente ineligible, 
incluso en casos de visibilidad escasa (oscuridad, lluvia, niebla, situaciones de 
deslumbramiento etc ) sin perturbar la atencion de dicho conductor. 

Preferentemente el primer detector esta dispuesto integrado en el cuerpo o 

15 estructura de soporte de un espejo retrovisor exterior del vehlculo autom6vil. En 
esta posici6n puede cubrir 6ptimamente el £ngulo muerto. Ventajosamente el 
segundo detector esta dispuesto en la parte posterior del vehiculo autom6vil o en 
un lateral del vehlculo, por detrSs del primer detector. De esta manera el segundo 
detector, que principalmente debe detectar los objetos a mayor distancia, ya ha 

20 ganado una distancia equivalente a la longitud del vehlculo automovil con respecto 
del primer detector. Ello es particularmente importante en el caso de vehiculos 
autom6viles de gran longitud, como autobuses o camiones, con o sin remolque, en 
los que la propia longitud del vehlculo (por ejemplo veinte metros) ya significa una 
parte importante del radio de acci6n del primer detector, que puede ser por ejemplo 

25 de treinta metros. En estos casos incluso puede ser ventajoso que el segundo 
detector no est§ en la parte posterior del vehiculo sino en un punto intermedio del 
mismo. La invenci6n contempla tambien la utilizaci6n de tres o mas detectores 
cooperando para cubrir en conjunto un area dada de un perimetro de seguridad y 
en general un £ngulo muerto y una ampliacibn de la zona detectada de dicho 

30 Sngulo muerto. 

Usualmente el primer detector y el segundo detector esten dispuestos de 
manera que cubren ambos un mismo lado del vehlculo autom6vil. Por ello es 
ventajoso afiadir un tercer detector y, opcionalmente, un cuarto detector, que 
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cubran el otro lado del vehiculo automdvil. Preferentemente el tercer detector es 
nuevamente un detector con un gran Sngulo de detecci6n y preferentemente esta 
dispuesto en el segundo espejo retrovisor exterior del vehiculo automdvil. Por su 
lado el cuarto detector es preferentemente un detector con un gran radio de accion 

5 que, preferentemente, esta dispuesto en la parte posterior del vehiculo autom6vil. 
Asl, dichos tercer y cuarto detector de hecho se comportan como un conjunto de 
primer y segundo detector, s6lo que instalados en un lateral opuesto del vehiculo. 

Preferentemente el primer, segundo, tercer y/o cuarto detector citados son 
c^maras bpticas aptas para trabajar en el espectro visible y/o infrarrojo, como por 

10 ejemplo las descritas en el citado documento WO 01/61371 A2. Sin embargo 
cualquier otro tipo de detector serla asimismo posible, en particular un detector 
magn6tico segun se detallarS en un ejemplo de ejecucion descrito mSs adelante. 

Los detectores de mayor Sngulo de detection, para el caso de una c^mara, 
suelen tener un radio de accion aproximadamente comprendido entre los veinte y 

15 los treinta metres, mientras que los detectores de mayor radio de acci6n suelen 
incluir un teleobjetivo y su radio de accion suele estar, aproximadamente, entre los 
cuarenta y los cincuenta metros. 

Como ya se ha dicho el conjunto de un primer detector y al menos un 
segundo detector cubren un mismo lateral del vehiculo automovil. En esta 

20 realizacibn es ventajoso que la sefial de alerta que dicho conjunto de al menos dos 
detectores suministra al conductor sea unica, en el sentido que el primer detector y 
el segundo detector suministren una information conjunta que indique sobre el 
estado del peligro en dicho lateral del vehiculo autom6vil. Ello se consigue haciendo 
que el primer detector y el segundo detector compartan unos mismos dispositivos 

25 de alerta. Preferentemente los dispositivos de alerta reciben una primera sefial 
combinada que es el resultado de aplicar la funci6n I6gica "OR" a las senales de 
salida correspondientes al primer detector y al segundo detector. Asl, si ninguna de 
las dos sefiales de salida se corresponde con un determinado nivel de alarma, la 
primera sefial combinada tampoco activa el dispositivo de alerta correspondiente, 

30 pero si cualquiera de las dos sefiales de salida, o ambas, se corresponde con un 
determinado nivel de alarma, la primera sefial combinada activa el dispositivo de 
alerta correspondiente. Todo ello es aplicable al tercer detector y al cuarto detector, 
es decir al segundo conjunto de detectores que cubre el otro lateral del vehiculo, de 
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manera que los dispositivos de alerta correspond ientes, que conforman unos 
segundos dispositivos de alerta, reciban una segunda sefial combinada obtenida de 
una forma similar. 

En el caso que el segundo detector realice asimismo las funciones del 

5 cuarto detector, como se ha indicado anteriormente, el segundo detector 
compartiria con el primer detector los primeros dispositivos de alerta, y compartiria 
con el tercer detector los segundos dispositivos de alerta. Preferentemente el 
segundo detector es capaz de discernir si el estado de peligro que detecta 
corresponde a uno u otro lado del vehiculo, para de esta manera poder enviar !a 

10 senal correspondiente a los primeros dispositivos de alerta o a los segundos 
dispositivos de alerta, segun sea el caso. 

Preferentemente cada uno de los detectores este unido a un dispositivo 
procesador de informaci6n correspondiente, y cada uno de los detectores esta 
unido a su dispositivo procesador de information correspondiente formando parte 

15 de un Onico circuito integrado o unido a trav6s de un circuito impreso de soporte o 
de conexibn (por Ej. un circuito flexible). 

Efectivamente de esta manera la comunicaci6n entre el detector y el 
dispositivo procesador de informacion puede establecerse de una forma directa, sin 
necesidad de cableados, lo que mejora la rapidez de transferencia de datos y 

20 facilita el cumplimiento de los requisitos de compatibilidad electromagnStica (EMC). 
Ello signifies asimismo una mejora en costes. 

El segundo detector y, en su caso, el cuarto detector tienen preferentemente 
un gran radio de accibn. Ello es particularmente ventajoso para detectar a gran 
distancia a los vehiculos que se aproximan. En el caso de conduccion por 

25 carretera, a elevadas velocidades, esta detection a gran distancia permite que la 
sefial de alarma se pueda generar con tiempo suficiente para posibilitar una 
adecuada reaction del conductor. Sin embargo en otras condiciones de 
conduccidn, como por ejemplo en conduccibn urbana, el gran radio de action 
puede provocar seftales de alarma falsas o innecesarias. Por ello es ventajoso que 

30 en condiciones de circulacibn lenta, como son tlpicas en la conduccion urbana, los 
detectores de gran radio de acci6n no est6n operatives. Una forma preferente de 
realizacidn de la invention consiste, por tanto, en que el segundo detector y, en su 
caso, el cuarto detector se activen unicamente a partir de una velocidad minima del 
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vehfculo automdvil que los lleva. Esta velocidad minima puede ser definida segun 
diferentes criterios y, puede ser, por ejemplo, 50 km/hora que es el Ifmite de 
velocidad en conducci6n urbana. Otro valor posible puede ser, por ejemplo, 60 
km/hora. Alternativamente, en lugar de que el segundo detector y/o el cuarto 
5 detector se activen o desactiven en funci6n de la velocidad es posible hacer que 
simplemente sean ignoradas las senales de salida generadas por los mismos. De 
esta manera no en necesario que el detector sea capaz de recibir una senal 
"externa" (procedente del vehfculo), lo que puede simplificar y abaratar su 
construcci6n. 

10 Otra forma preferente de realization se obtiene al dotar a alguno de dichos 

detectores de un modulo de detecci6n de vehiculos sin velocidad relativa. Un 
ejemplo de m6dulo para deteccion de vehiculos sin velocidad relativa aparece 
descrito en el citado documento WO 01/61371 A2. Dicho modulo, una vez ha 
identificado que un vehfculo se esta aproximando, estima y supervisa la velocidad 

15 del mismo y f si detecta que la velocidad del vehfculo se iguala a la del vehfculo 
autom6vil portador del dispositivo de vigilancia activa (con un margen de tolerancia 
+/-, prefijado) emite una senal especffica hasta que haya un cambio en la situaci6n 
detectada. Este m6dulo para deteccion de vehiculos sin velocidad relativa puede 
estar instalado en cualquiera de los detectores o en particular solo en el primero y 

20 tercero o solo en el primero, en caso de que el vehfculo no disponga de tercer 
detector. 

En la Fig. 1 se muestra un vehfculo, tal como un autobus, en el que se han 
indicado unas areas diferenciadas comprendidas dentro de un perfmetro de 
seguridad 40: 

25 - areas laterales 41a y 41 b, que abarcan una zona visible por el 

conductor directa o con espejos auxiliares y una parte de angulo 
muerto; 

un area frontal 42, por delante del vehfculo, incluyendo una zona 
de angulo muerto; y 

30 - un area trasera 43 por detras del vehfculo, incluyendo una zona de 

angulo muerto. 

Las citadas areas laterales 41a y 41 b se cubren mediante un conjunto de al 
menos dos detectores 5, 1 1; 7, 13, que cubren unas areas 5a, 11a, y 7a, 13a, que 
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se solapan y complementan con el fin de cubrir un angulo muerto lateral. Segdn la 
disposicion de los detectores delanteros 20, 21 es posible que los mismos cubran 
tambten una parte de dichas areas laterales 41a, 41b. 

El 6rea delantera 42, se cubre mediante un conjunto de dos detectores 20, 
21 que cubren unas respectivas areas 20a, 21a, con parcial solapamiento. 

El area trasera 43 se cubre mediante parte de las areas 1 1a y 13a citadas y 
las areas 5a y 7a de los detectores 5 y 7. 

El objetivo de la invenci6n, mediante la utilizaci6n de conjuntos de al menos 
un par de detectores, cooperando entre ellos para cubrir un area o zona conjunta 
de detecci6n, pretende que dicho perimetro de seguridad 40 sea lo mas amplio 
posible, combinando oportunamente el angulo de detecci6n y el radio de accion de 
los detectores empleados y la posici6n de los mismos. 

En la Fig. 2 se muestra un autom6vil de turismo en el que se han indicado 
las siguientes areas: 

- unas primeras areas 1, marcadas con un doble rayado, que se 
corresponden con las areas minimas visibles a trav6s de los espejos retrovisores 
exteriores, en concreto las exigidas por la normativa europea sobre la materia (por 
Ej. definidas en E.C. 71/127). En el lado del conductor, esta primera area 1 tiene 
una anchura de 2'5 m a una distancia de 10 m del espejo retrovisor. En el lado del 
acompanante, la primera area 1 tiene una anchura de 4 m a 20 m de distancia del 
espejo retrovisor. 

- unas segundas areas 3, marcadas con un rayado simple, que se 
corresponden con las areas detectadas por un primer detector 5, dispuesto en el 
retrovisor del lado del conductor, y por un tercer detector 7, dispuesto en el 
retrovisor del lado del acompanante. Ambas segundas areas 3 tienen una anchura 
de 4'5 m a unos 10 m de distancia, aproximadamente, del detector 5, 7 
correspondiente, o sea, del espejo retrovisor correspondiente. La longitud de estas 
segundas areas 3 es de unos 30 m. 

- unas terceras areas 9, marcadas con un rayado simple mas espaciado, 
que se corresponden con las areas detectadas por un segundo detector 11, 
dispuesto en este ejemplo, en el extremo posterior izquierdo del autom6vil de 
turismo, y por un cuarto detector 13, dispuesto aquf en el extremo posterior 
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derecho del autom6vil de turismo. Estas terceras areas 9 tienen un angulo de 
detecci6n menor que las segundas areas 3, pero su longitud es de unos 50 m. 

Las segundas areas 3 y las terceras areas 9 se solapan parcialmente, por lo 
que el dispositivo de vigilancia activa tiene una visi6n completa, sin soluci6n de 
5 continuidad, hasta unos 50 m de distancia. 

En la Fig. 3 se muestra un autobus en el que, de forma similar a la Fig. 1, 
se han representado las siguientes areas: 

- unas primeras areas 1, marcadas con un doble rayado, que se 
corresponden con las areas minimas visibles a trav6s de los espejos retrovisores 

10 exteriores segun la normativa europea (en este caso para un autobus). En el lado 
conductor, esta primera area 1 tiene una anchura de 2'5 m a una distancia de 10 m 
del espejo retrovisor. En el lado acompafiante, la primera area 1 tiene una anchura 
de 3'5 m a 30 m de distancia del espejo retrovisor, y una anchura de 075 m a 4 m 
de distancia del espejo retrovisor. 

15 - unas segundas areas 3, marcadas con un rayado simple, que se 

corresponden con las areas detectadas por un primer detector 5, dispuesto en el 
retrovisor del lado conductor, y por un tercer detector 7, dispuesto en el retrovisor 
del lado acompafiante. Ambas segundas areas 3 tienen una anchura de 4'5 m a 
unos 10 m de distancia, aproximadamente, del detector 5, 7 correspondiente, o 

20 sea, del espejo retrovisor correspondiente. La longitud de estas segundas areas 3 
es de unos 30 m. 

- unas tercera areas 9, marcadas con un rayado simple mas espaciado, que 
se corresponden con las areas detectadas por un segundo detector 1 1 , dispuesto 
en el extremo posterior izquierdo del autobus, y por un cuarto detector 13, 

25 dispuesto en el extremo posterior derecho del autobus. Estas terceras areas 9 
tambten se solapan parcialmente con las segundas areas 3 y se extienden 
nuevamente mas alia del llmite de las segundas areas 3, por lo que el dispositivo 
de vigilancia activa, considerado en su conjunto, tiene un radio de accidn total de 
unos 60 m. 

30 En la Fig. 4 se muestra un ejemplo del conexionado l6gico de las senales de 

salida procedentes de un conjunto de detectores que cubren un mismo carril lateral 
(es decir, el primer detector 5 y el segundo detector 11 o el tercer detector 7 y el 
cuarto detector 13). Cada detector (realmente el dispositivo procesador de 
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informacidn asociado al mismo) emite unas senates de salida (que pueden ser una 
o varias). Por ejemplo, en esta Fig. 4 se ha supuesto que se emitan cuatro senates 
de salida A, B. C, D, tres para activar tres indicadores luminosos de colores 
diferentes (rojo. amarillo y verde) y uno para activar un avisador acustico. Cada 

5 serial de salida del detector delantero (el primer detector 5 o el tercer detector 7) es 
conectada a una puerta de entrada de una funci6n I6gica "OR" y cada serial de 
salida del detector trasero correspondiente (el segundo detector 11 o el cuarto 
detector 13) es conectada a la otra puerta de entrada de la funcidn logica "OR" 
correspondiente. De este modo, cada dispositivo de alerta (indicador rojo, amarillo, 

10 verde o avisador acustico, ponderados segun la posicibn o funcion del detector) se 
activa tanto si uno de los dos detectores del lado correspondiente emiten una serial 
de salida de alerta, como si la emiten ambos simulteneamente. 

En la Fig. 5 se muestra otra forma preferente de realizaci6n de la invention. 
En este caso el segundo detector 11 y el cuarto detector 13 presentan unas areas 

15 de detecci6n 9 que se solapan por lo menos parcialmente. De esta manera, el 
dispositivo de vigilancia activa puede emplear tecnicas de visi6n estereoscopica 
para determinar la distancia y la velocidad relativa de objetos detectados en dichas 
areas de deteccidn 9. Para ello es necesario que un dispositivo de calculo reciba 
las im^genes captadas (tal como han sido captadas o adecuadamente procesadas, 

20 por ejemplo para minimizar el flujo de informaci6n que debe ser enviado) por 
ambos detectores 7, 13. Este dispositivo de calculo puede ser un dispositivo 
independiente de los dispositivos procesadores de informaci6n de cada uno de los 
detectores 7, 13. Sin embargo, es posible que uno de los dispositivos procesadores 
de informaci6n (que usualmente son microprocesadores) realice adem£s las 

25 funciones del dispositivo de calculo. Tambten es posible que ambos detectores 
esten comunicados a un unico dispositivo que realice tanto las funciones de los dos 
dispositivos procesadores de informaci6n como las funciones del dispositivo de 
cdlculo. 

En la Fig. 6 se ilustra una forma de realizacibn preferente en un autobus o 
30 camion en donde se utilizan dos detectores tales como unas cSmaras 20, 21 
enfocadas hacia la parte frontal del vehiculo, cubriendo una primera c£mara 20 una 
zona 20a que incluye un Sngulo muerto frontal y una segunda camara 21 
posicionada en la parte frontal opuesta cubriendo en parte dicha zona de angulo 



WO 2004/010402 



PCT/ES2002/000364 



15 



muerto 30 y extendiendose hacia una zona lateral 21a. opuesta, del vehiculo. 
Ambas camaras 20, 21 tendran la capacidad de detectar objetos en movimiento. 
Asi, en el caso que. por ejemplo. un nino, animal o un objeto en movimiento se 
encuentre en la parte frontal del vehiculo y este no sea visible por el conductor, el 
5 dispositivo lo detectara y activara una senal de alarma. Esta senal de alarma puede 
estar conectada al sistema de arranque del vehiculo de manera que se impida su 
marcha hasta que el conductor haya verificado la situation. En la Fig. se ha 
representado tambien un detector 7 (como el citado tercer detector) asociado a uno 
de los espejos del lateral del vehiculo para cubrir un area 3, y se ha indicado el 
10 area minima visible 1 , en dicho espejo, de dicho lateral. 

Las camaras frontales 20, 21, presentan un area de deteccibn que se 
solapa por lo menos parcialmente y en esta zona, en la situacibn de vehiculo 
parado, se podran aplicar tecnicas de visi6n estereoscopica para determinar la 
altura de un objeto. El dispositivo determinara la altura del objeto de forma que si 
15 este sobrepasa un cierto llmite, emitira una senal de alarma que posteriormente se 
puede utilizar para bloquear el arranque del vehiculo. Existira un protocolo de 
desactivaci6n de esta senal de alarma, de forma que una vez comprobada la 
situation por el conductor, sera posible reanudar la marcha. 

Asimismo, en funci6n de si el vehiculo esta parado o en movimiento, las 
20 camaras podran tener una funcionalidad diferente. Asi, para las camaras frontales, 
cuando el vehiculo este parado (y por Ej. a partir de la insertion de la Have de 
contacto en una determinada posici6n). dichas camaras realizaran la funci6n de 
detecci6n de objetos en movimiento u obstaculos con una altura superior a un 
determinado valor, mientras que cuando el vehiculo esta circulando a una velocidad 
25 superior las camaras podran tener otra funcionalidad como es la de seguidor de las 
lineas de la carretera segun se describe en la solicitud WO 01/61371 A2 referida. 

El autobus mostrado en la Fig. 6 incluira preferentemente ademas, en uno o 
ambos laterales un conjunto de al menos dos camaras tales como las explicadas 
en la Fig. 3. Aparece en esta Fig. 6 una camara adicional 30, instalada en una zona 
30 intermedia de un lateral del vehiculo, y que cubre un area 30a que abarca un 
angulo muerto incluyendo una puerta de acceso-salida del vehiculo, cuya area 30a 
junto con la 21a antes citada, permiten realizar una vigilancia de la zona de las 
puertas de acceso-salida del vehiculo, segun una funcionalidad de dichas camara 



WO 2004/010402 



PCT7ES2002/000364 



16 

en situacion estetica. En estos casos se considera preferible que dichas camaras 
ofrezcan una visi6n a! conductor de la situacibn junto a dichas puertas para que 
6ste pueda adoptar una medida correctora adecuada. 

Las camaras pueden tener una funcionalidad diferente en funci6n de la 
5 velocldad del vehiculo gracias a la introducci6n de la velocidad en un sistema de 
control de dichas camaras, conmutando cada una de ellas a una rutina de 
programa diferente en funcidn del valor de velocidad del vehiculo y de la posici6n 
de la cSmara. 

Otra pbsibilidad de aplicaci6n de los principios de la invenci6n consiste en 

10 utilizar un conjunto de dos o mSs camaras en la parte posterior del vehiculo, 
enfocando una primera camara hacia el Sngulo muerto trasero y una segunda 
c£mara a una zona de este angulo muerto que se extiende hacia uno de los 
laterales. En esta zona posterior se realizara deteccion de movimiento y tambien de 
obsteculos, asi como de distancia a los mismos. Estas camaras traseras estaran 

15 activas para esta funcionalidad s6lo cuando el vehiculo este parado y generaran 
una alarma cuando est6 activada la marcha atras o el vehiculo inicie un 
desplazamiento hacia atr£s. Para ello tambien sera necesaria la entrada de las 
sefiales de velocidad del vehiculo y marcha atr£s en el sistema de control de dichas 
camaras. Dentro de una gama de velocidades de por Ej. entre 5 y 60 Km/h, en 

20 avance, estas camaras traseras estaran inactivas. En el caso de que el vehiculo 
est§ circulando a una velocidad positiva (hacia delante) y superior a un 
determinado umbral (por ejemplo superior a 60 Km/hora) las citadas camaras 
traseras tendr£n la funci6n de segundo detector de vehiculos a larga distancia, y 
funcionaran en combinaci6n con las camaras anteriores (primer y tercer detector 5, 

25 7, citados). Asi pues, en este caso las camaras traseras presentan una 
funcionalidad diferente dependiendo de la velocidad del vehiculo y de la posicion de 
dichas camaras. 

La invencibn contempla tambten la utilizactdn como detectores de unos 
sensores magnSticos tales como los descritos en la solicitud de patente espaftola 
30 200101 105 del mismo solicitante, para deteccion (radio de alcance de unos 6 m) de 
presencia de objetos en un angulo muerto de un vehiculo autom6vil, donde dichos 
objetos contienen por lo menos un material ferromagn6tico de tal manera que 
generan una distorsidn del campo magn6tico terrestre, habtendose previsto un 




WO 2004/010402 



PCT7ES2002/000364 



17 



10 



15 



20 



25 



circuito logico con redes neuronales para el procesado de las senates recibidas de 
los sensores, es decir un procesador o red neuronal que puede ser id6ntico al 
utilizado para el tratamiento de las sefiales de las c£maras 

En particular y conforme a la invencidn se ha previsto que por ejemplo dicho 
segundo y cuarto detector 11, 13 descritos en los ejemplos de las Figs. 2 y 3 
comprendan unos medios de deteccibn de una distorsi6n del campo magn6tico 
terrestre, siendo aptos para detectar por lo menos dos de las tres componentes 
espaciales de un campo magn6tico. 

En una realizacibn preferida dicho segundo y cuarto detector 11, 13 estin 
constituidos por un sensor de campo magn6tico, preparado para detectar por lo 
menos dos de las tres componentes espaciales de un campo magnetico y apto 
para generar unas sefiales etectricas en funci6n del campo magn6tico detectado, y 
dichos sensores est£n dispuestos simetricamente respecto al eje longitudinal del 
vehfculo, y conectados a un circuito electr6nico que calcula la diferencia de las 
sefiales generadas por cada uno de dichos sensores. Las configuraciones 
preferentes serian una combinaci6n de cdmara y sensor magn6tico en la parte 
lateral frontal (uno a cada lado del vehfculo) y cdmaras en los espejos retrovisores 
exteriores y sensores magn&icos en la parte posterior del vehiculo, uno a cada 
lado del vehiculo para tener una mayor cobertura. 

La utilizaci6n de detectores magn6ticos tiene la ventaja, adem£s de un bajo 
costo, de permitir la detecci6n de vehiculos en situaciones de baja luminosidad 
(deslumbramiento, niebla, etc.), es decir se aprovechan las condiciones de 
insensibilidad a las condiciones climatoldgicas de tales detectores. 

El m6todo propuesto por la invention para una vigilancia activa en un 
perimetro de seguridad de un vehfculo autom6vil, con la finalidad de detectar 
objetos mdviles u obstaculos esteticos en una zona de riesgo, proxima a dicho 
vehiculo, comprende las siguientes etapas b£sicas: 



adquisici6n de una informacidn de al menos dos zonas de 
detection diferenciadas dentro de dicho perimetro de seguridad, 
mediante un conjunto que comprende un primer detector 5, 20 que 
cubre una primera zona y al menos un segundo detector 11, 21 
que cubre una segunda zona, contigua o superpuesta en parte a 
dicha primera zona y que la prolonga, definiendo ambos 
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detectores. cooperantes, una zona conjunta de detecci6n que 
incluye un sector de dicho perfmetro de seguridad; 
procesado de las sefiales de dichos al menos dos 5, 20; 11, 21 
detectores, y 

generation de unas sefiales de alerta en caso de deteccidn de un 
objeto susceptible de comportar un riesgo o por la presencia de un 
obst£culo no superable, existentes en una de dichas zonas 
conjuntas de detecci6n aplicando una funci6n I6gica "OR" entre 
dichas sefiales procesadas, correspondientes a dicho primer 
detector 5, 20 y a dicho segundo detector 11,21. 



Segun una realization preferida de dicho m6todo el procesado de las 
sefiales de los detectores comprende un tratamiento simult£neo, por separado, de 
las sefiales de entrada suministradas por dichos primer 5, 20 y segundo detector 
11,21. 

Por otro lado, en funcion de la posici6n que ocupa cada uno de dichos 
conjuntos de detectores 5, 20; 11, 21 en el vehlculo, se preve realizar un 
tratamiento diferenciado de la informacion captada por cada detector. 

De una manera similar en funci6n de la velocidad del vehiculo cada uno de 
los citados detectores 5, 20; 11, 21 es susceptible de activarse o no, ser ignorado, 
o de realizar un tratamiento diferencial de la informaci6n captada. 

Para implementar el m6todo de manera mas eficaz se prev6 la utilizaci6n de 
varios conjuntos de detectores, comprendiendo cada uno de ellos un primer y al 
menos un segundo detector aplicados a cubrir varios sectores de dicho perimetro 
de seguridad, compartiendo los detectores de cada conjunto unos mismos medios 
de alerta, especfficos para dicho conjunto. 

Los diversos elementos del dispositivo de vigilancia activa pueden estar 
interconectados entre si de diferentes maneras. Es posible comunicar los 
detectores a un procesador central a traves de una red de comunicaciones 
especifica. El procesador central puede recibir las im£genes tal como han sido 
captadas, una informacion preprocesada y/o comprimida o las sefiales de salida 
elaboradas por los dispositivos procesadores de informaci6n indicados 
anteriormente. La ubicacibn del procesador central puede ser cualquiera, y los 
protocolos de comunicaci6n tambten. En particular pueden ser protocolos del tipo 
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Firewire. BlueTooth, MOST, USB2 u otros que por su velocidad de transmision y 
ancho de banda permitan el envfo de gran cantidad de informacibn a una velocidad 
que permita el procesado de los datos en tiempo real. En este caso el procesador 
central es el encargado de decodificar la informacldn comprimida proveniente de 

5 cada una de los detectores, y/o procesar la information que se tiene que presentar 
al conductor. El procesador central o/y cada una de los detectores puede recibir 
informaci6n extra a trav6s de la red (o las redes) de comunicaciones del vehiculo, 
lo que permitiria mejorar la respuesta del dispositivo de vigilancia activa a las 
diferentes situaciones de conduccibn, reduciendo el numero de falsas alarmas. 

10 Posibles par£metros que podrla recibir a traves de la red de comunicaciones del 
vehiculo son la velocidad del vehiculo, informaci6n de los sensores de giro y 
inclinaci6n del vehiculo, senales de activation de los intermitentes izquierdo y 
derecho, etc. 

Al tener informacibn sobre los sensores de giro e inclination del vehiculo y 
15 su velocidad es posible que los detectores puedan adaptar su funcionalidad y en 
particular la zona de detection en dependencia de estos parSmetros. 

Se ha previsto tambi6n que la interconexion entre por lo menos parte de los 
citados conjuntos de al menos dos detectores 5, 11; 20, 21; 7; 13 los medios de 
procesado de sus seftales de entrada y los citados medios de alerta se realice 
20 mediante una comunicaci6n por radiofrecuencia. 

Alternativamente, uno de los dispositivos procesadores de informaci6n 
puede realizar las funciones del procesador central, conjuntamente con sus 
funciones propias, en cuyo caso el dispositivo procesador de informaci6n estaria 
adicionalmente conectado a la red (o las redes) de comunicaciones del vehiculo. O 
25 el procesador central podria realizar las funciones de todos los dispositivos 
procesadores de informaci6n conjuntamente con sus funciones propias de 
procesador central. 

Tambien es posible que la comunicaci6n entre detectores no tenga lugar a 
trav6s de una red de comunicaciones especffica sino que emplee directamente la 
30 red (o una de las redes) de comunicaciones del vehiculo. 

Finalmente es posible que no haya una comunicacibn entre los detectores, 
sino que 6stos (a trav6s de. sus correspondientes dispositivos procesadores de 
informacibn) unicamente se limiten a emitir sus senales de salida, sin recibir 



WO 2004/010402 



PCT/ES2002/000364 



20 

informaci6n del resto del vehiculo ni de los restantes detectores. Unicamente el 
procesador central recibe information del vehiculo y, eventualmente, envia 
informaci6n al vehiculo. 
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REMNDICACIONES 

1. - Dispositivo de vigilancia activa en un perlmetro de seguridad de un 
5 vehlculo autom6vil, por detecci6n de objetos mbviles u obsteculos estaticos en 

dicho perfmetro de seguridad, comprendiendo un primer detector (5, 20) que posee 
un primer £ngulo de detecci6n y un primer radio de acci6n el cual cubre una 
primera zona de detecci6n que incluye por lo menos parte de un Sngulo muerto de 
dicho vehiculo, donde dicho primer detector (5, 20) envia unas sefiales de entrada 

10 a por lo menos un dispositivo procesador de informaci6n que genera unas senates 
de salida susceptibles de activar unos medios de alerta para el conductor, 
CARACTERIZADO porque comprende, ademSs, al menos un segundo detector 
(11, 21) que posee un segundo Sngulo de deteccibn y un segundo radio de acci6n, 
el cual cubre una segunda zona de detecci6n y forma con dicho primer detector (5, 

15 20) un conjunto, cooperando dicho primer y al menos un segundo detector (5, 11; 
20, 21) para cubrir una zona conjunta de detecci6n de dicho Sngulo muerto, 
ampliada respecto a la cubierta por dicho primer detector y que constituye un sector 
de dicho perimetro de seguridad, y porque dicho primer y al menos un segundo 
detector (5, 11; 20, 21) de dicho conjunto comparten unos mismos medios de alerta 

20 susceptibles de ser activados a partir del procesado de las sefiales de salida de 
cada uno de ellos. 

2. - Dispositivo segdn la reivindicaci6n 1 , caracterizado porque en funcidn de 
la velocidad del vehiculo cada uno de los citados detectores (5, 20; 11, 21) es 
susceptible de activarse o no, o de realizar un tratamiento diferencial de la 

25 informaci6n captada. 

3. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 1, caracterizado porque dicho primer 
detector (5) este orientado hacia un carril lateral adyacente a dicho vehiculo 
autom6vil y dicho segundo detector (11), que es al menos uno, de dicho conjunto, 
este orientado, al menos en parte, hacia dicho mismo carril lateral y el area cubierta 

30 por dicho segundo detector (11) se extiende hacia la parte trasera del vehlculo. 

4. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 3, caracterizado porque dicho 
dispositivo procesador de informaci6n que es al menos uno opera realizando un 
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tratamiento simultaneo. por separado. de cada una de dichas senates de entrada 
(5,11). 

5. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 1, caracterizado porque dicho primer 
detector (20), de dicho conjunto, cubre un area (20a) que incluye un angulo muerto 

5 que se extiende por delante del vehiculo y se prolonga hacia una primera zona 
lateral y dicho segundo detector (21). que es al menos uno, cubre un area (21a) 
que se extiende por delante del vehiculo hacia una segunda zona situada en el 
lateral opuesto del vehiculo, cuyas zonas laterales pueden abarcar parte del area 
de acceso-salida a unas puertas del vehiculo y porque dichas camaras 

10 proporcionan una imagen del area inmediata a dichas puertas. 

6. - Dispositivo segun la reivindicacion 1, caracterizado porque dicho primer 
detector (20) de dicho conjunto cubre un angulo muerto que se extiende por 
delante del vehiculo y se prolonga hacia una primera zona lateral y dicho segundo 
detector (5) cubre una zona que se extiende hacia atras prolongando dicha primera 

is zona lateral 

7. - Dispositivo, segun la reivindicaci6n 3, caracterizado porque adema.s de 
un primer conjunto de dichos primer y al menos un segundo detector (5, 11), 
orientados hacia un carril lateral adyacente del vehiculo, comprende un segundo 
conjunto de primer y segundo detector (20, 21), en donde dicho primer detector 

20 (20) cubre un area (20a) que incluye un angulo muerto que se extiende por delante 
del vehiculo y se prolonga hacia una primera zona lateral y dicho segundo detector 
(21) cubre un area (21a) que se extiende por delante del vehiculo hacia una 
segunda zona situada en el lateral opuesto del vehiculo. 

8. - Dispositivo, segun la reivindicacidn 3, caracterizado porque ademas de 
25 un primer conjunto de dichos primer y al menos segundo detector (5, 11) en un 

lateral del vehiculo comprende un segundo conjunto de primer y segundo detector 
(20, 21), en donde un primer detector (20) del segundo conjunto cubre un angulo 
muerto que se extiende por delante del vehiculo y se prolonga hacia una primera 
zona lateral y un segundo detector (5) de dicho segundo conjunto coincide con el 
30 primer detector del primer conjunto. 

9. - Dispositivo, segun la reivindicaci6n 1, caracterizado porque dicho primer 
angulo de detecci6n es mayor que dicho segundo angulo de detecci6n, y porque 
dicho segundo radio de acci6n es mayor que dicho primer radio de acci6n. 
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10. - Dispositive segun la reivindicacibn 1, caracterizado porque la posicidn 
de dicho segundo detector (11) en el vehfeulo es tal que le permite detectar un 
vehfeulo en dicho carril lateral a una distancia de dicho vehiculo autombvil mayor 
que el radio de acci6n de dicho primer detector (5) y porque se ha previsto un 

5 tratamiento diferencial de la informacidn captada por dichos primer (5) y segundo 
detector (1 1) en funci6n de su posicidn en el vehfeulo. 

11. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 3, caracterizado porque incorpora un 
tercer detector (7) orientado hacia un carril adyacente a dicho vehfeulo automovil el 
cual cubre una zona de deteccibn que incluye por lo menos parte de un Sngulo 

10 muerto de dicho vehfeulo, estando emplazado dicho tercer detector (7) en un lateral 
del vehiculo opuesto al de dicho primer detector (5). 

12. - Dispositivo segun la revindication 11, caracterizado porque incorpora 
un cuarto detector (13) dispuesto en la parte posterior de dicho vehfeulo autom6vil, 
o en una zona lateral, por detrSs del citado tercer detector (7), en un lateral del 

15 vehfeulo opuesto al que cubre dicho primer detector (5) y porque dicho tercer y 
cuarto detector (7, 13) cooperan para cubrir una primera zona de un carril 
adyacente y una segunda zona que se extiende hacia la parte trasera del vehiculo, 
operando como uno de dichos conjuntos de primer y segundo detector (5, 11). 

13. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 5, caracterizado porque incorpora 
20 adem^s dos conjuntos de un primer y segundo detector (5, 11; 7, 13) en lados 

opuestos del vehfeulo. 

14. - Dispositivo segun la reivindicacibn 13, caracterizado porque incorpora 
al menos un detector adicional (30) instalado en una zona intermedia de un lateral 
del vehiculo, y que cubre un area (30a) que abarca un Sngulo muerto que incluye 

25 un acceso del vehfeulo, cuya area (30a) junto con la (21a) permiten realizar una 
vigilancia de unas puertas del vehiculo, segun una funcionalidad espeeffica de 
dichas camaras en situacibn est£tica. 

15. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 1 , caracterizado porque dicho primer 
detector (5, 20) esta dispuesto integrado en el cuerpo o estructura de soporte de un 

30 espejo retrovisor exterior de dicho vehfeulo autom6vil. 

16. - Dispositivo segdn la reivindicacibn 15, caracterizado porque dicho 
segundo detector (11, 13) este dispuesto en la parte posterior de dicho vehfeulo 
autom6vil o en una zona lateral, por detr£s del citado primer detector (5, 7). 
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17.- Dispositivo segun la reivindicacion 4, caracterizado porque dicho 
conjunto de un primer y al menos un segundo detector (5, 11) est£ dispuesto 
integrado en el cuerpo o estructura de soporte de un espejo retrovisor exterior de 
dicho vehfculo automdvil, 

5 18.- Dispositivo segun la reivindicaci6n 1, caracterizado porque dichos 

medios de alerta reciben una primera senal combinada, donde dicha primera serial 
combinada se obtiene al aplicar una funcidn I6gica "OR" entre dichas sefiales de 
salida procesadas correspondientes a dicho primer detector (5, 20) y a segundo 
detector (11, 21), de cada conjunto de un primer y al menos un segundo detector 

10 (5, 11; 20, 21). 

19. - Dispositivo segun la reivindicacidn 12 , caracterizado porque dichos 
tercer y cuarto detector (7, 13) comparten unos mismos medios de alerta. 

20. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 19, caracterizado porque dichos 
medios de alerta reciben una segunda serial combinada, donde dicha segunda 

15 serial combinada se obtiene al aplicar una funcibn I6gica "OR" entre dichas sefiales 
de salida procesadas correspondientes a dicho tercer detector (7) y a dicho cuarto 
detector (13). 

21. - Dispositivo segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado 
porque por lo menos uno de dichos detectores es una cSmara optica apta para 

20 trabajar en el espectro visible y/o infrarrojo. 

22. - Dispositivo segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado 
porque cada uno de dichos detectores de dichos conjuntos de al menos dos 
detectores que cooperan para cubrir una zona conjunta de detecci6n, esta unido 
directamente a un correspondiente dispositivo procesador de informacibn formando 

25 parte de un unico circuito integrado, o quedando unido a dicho procesador a trav6s 
de un circuito impreso de soporte, rfgido, o de conexi6n, flexible. 

23. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 12 6 13, caracterizado porque dicho 
segundo y cuarto detector (11, 13) comprende unos medios de deteccibn de una 
distorsi6n del campo magnetic© terrestre, aptos para detectar por lo menos dos de 

30 las tres componentes espaciales de un campo magnetic©. 

24. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 12 6 13 caracterizado porque dicho 
segundo y cuarto detector (11, 13) esten constituidos por un sensor de campo 
magn6tico, apto para generar unas sefiales etectricas en funci6n de dicho campo 
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magn6tico, preparado para detectar por lo menos dos de las tres componentes 
espaciales de un campo magn&tico y porque dichos sensores est£n dispuestos 
sim6tricamente respecto al eje longitudinal del vehiculo, y conectados a un circuito 
electrinico que calcula la diferencia de las senales generadas por cada uno de 

5 dichos sensores. 

25.- Dispositivo segun la reivindicaci6n 12 6 13, caracterizado porque dicho 
segundo detector (11) y/o dicho cuarto detector (13) esten situados en la parte 
trasera del vehiculo o de un remolque del mismo y se activan unicamente a partir 
de una velocidad minima de dicho vehiculo autom6vil. 

10 26.- Dispositivo segun la reivindicacibn 12 6 13, caracterizado porque dicho 

conjunto de un primer y al menos un segundo detector (5, 11; 7, 13) disponen de 
un m6dulo para deteccion de vehlculos sin velocidad relativa, apto para detectar 
aquellos vehiculos que circulan a una misma velocidad que la del vehiculo 
equipado con dichos detectores (5, 11; 7, 13), dentro de un margen de tolerancia 

15 prefijado. 

27. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 12 6 13, caracterizado porque 
unicamente dicho primer detector (5, 7) de cada conjunto, dispone de un m6dulo 
para detecci6n de vehlculos sin velocidad relativa. 

28. - Dispositivo segun la revindication 12 6 13, caracterizado porque dichos 
20 segundo y cuarto detector (11, 13) presentan unas areas de deteccion (9) que se 

solapan por lo menos parcialmente y porque dicho dispositivo emplea tecnicas de 
visi6n estereosc6pica para determinar la distancia aproximada y la velocidad 
relativa de objetos detectados en dichas areas de detecci6n (9), con el vehiculo en 
marcha, o bien la altura y/o movimiento de objetos, o la distancia a los mismos, en 
25 una situacidn estdtica del vehiculo. 

29. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 5, caracterizado porque dicho primer 
y segundo detector (20, 21) presentan unas £reas de detecci6n (20a, 21a) que se 
solapan por lo menos parcialmente y porque dicho dispositivo emplea t6cnicas de 
vision estereosc6pica para determinar la altura y/o el movimiento de objetos 

30 localizados en dichas areas de detecci6n en situaci6n estdtica del vehiculo 

30. - Dispositivo segun la reivindicaci6n 12 6 13, caracterizado porque la 
interconexi6n entre por lo menos parte de los citados detectores (5, 11; 20, 21; 7; 
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13) los medios de procesado de sus senates de entrada y los citados medios de 
alerta se realiza mediante una comunicaci6n por radiofrecuencia. 

31. - Dispositive segun la reivindicaci6n 21, caracterizado porque incluye 
ademas unos medios que muestran a un conductor una imagen de al menos parte 

5 del campo de cobertura de las citadas Ccimaras. 

32. - Dispositivo segun la reivindicacidn 12 o 13, caracterizado porque dichos 
detectores reciben informacibn acerca de unos sensores de giro y/o de inclinacibn 
del vehfeulo, adaptando su funcionalidad acerca del area de detecci6n en 
dependencia de la informacidn recibida. 

10 33.- M6todo de vigilancia activa en un perimetro de seguridad de un 

vehfeulo automdvil, para detectar objetos m6viles u obsteculos esteticos en una 
zona de riesgo, proxima a dicho vehfeulo, comprendiendo: 

la adquisici6n de una informaci6n de al menos dos zonas de 
deteccion diferenciadas dentro de dicho perimetro de seguridad, 

15 mediante un conjunto que comprende un primer detector (5, 20) 

que cubre una primera zona y al menos un segundo detector (11, 
21) que cubre una segunda zona contigua o superpuesta en parte 
a dicha primera zona y que la prolonga, definiendo una zona 
conjunta de deteccibn que incluye un sector de dicho perimetro de 

20 seguridad; 

un procesado de las seftales de dichos al menos dos (5, 20; 1 1 , 21 
detectores, y 

la generacidn de unas senates de alerta en caso de deteccidn de 
un objeto susceptible de comportar un riesgo o por la presencia de 
25 un obsteculo no superable, existentes en dicha zona conjunta de 

detecci6n aplicando una funcibn I6gica "OR" entre dichas sefiales 
procesadas, correspondientes a dicho primer detector (5, 20) y a 
dicho segundo detector (1 1 , 21). 

34. - Metodo segun la reivindicaci6n 33, caracterizado porque dicho 
30 procesado comprende un tratamiento simultaneo, por separado, de las sefiales de 

entrada suministradas por dichos primer (5, 20) y segundo detector (1 1 , 21). 

35. - M6todo segun la reivindicaci6n 33, caracterizado porque en funcion de 
la posici6n que ocupa cada uno de dichos conjuntos de detectores (5, 20; 11, 21) 
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en el vehiculo, se realiza un tratamiento diferenciado de la information captada por 
cada detector. 

36. - M6todo segCin la reivindicacidn 33, caracterizado porque en funci6n de 
la velocidad del vehiculo cada uno de los citados detectores (5, 20; 11, 21) es 

5 susceptible de activarse o no, ser ignorado, o de realizar un tratamiento diferencial 
de la informaci6n captada. 

37. - Metodo segun la reivindicacidn 33, caracterizado porque comprende la 
utilizaci6n de varios conjuntos de detectores, comprendiendo cada uno de ellos un 
primer y al menos un segundo detector aplicados a cubrir varios sectores de dicho 

10 perimetro de seguridad, compartiendo los detectores de cada conjunto unos 
mismos medios de alerta, especificos para dicho conjunto. 



